
 

 

基于 ODMRP 的分布式核心稳定路由算法①
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摘　要: 在无人机网络中, 由于节点具有较强的移动性, 对于组播路由的建立以及组播组的划分提出更高要求, 一般

的组播路由协议往往无法满足网络需求. 为此, 提出了一种基于 ODMRP的分布式核心稳定路由算法. 该算法结合

了改进贪婪机制, 根据路由状况对路径进行优化, 为了降低源节点的数据处理负担, 提出了分布式核心节点选择机

制, 将组播组的信息储存在多个核心节点中, 同时释放了转发节点的储存空间. 文章通过路由抢修机制, 监控路由状

态变化, 对即将断裂的路由提前修复, 保证了路径的有效性. 仿真表明, 该算法与标准的 ODMRP 算法及改进算法

VCMP算法相比, 能够优化传输路径, 降低端到端时延, 提高分组交付率, 提升网络性能.
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Abstract: Due to the strong mobility of nodes, higher requirements for multicast routing and multicast group partition
were required.And the General Multicast Routing Protocol often failed to meet the requirements of the network.A
distributed kernel stable routing algorithm based on ODMRP was proposed in this study. The algorithm combined the
improved greedy mechanism and optimized the path according to the routing condition.In order to reduce the burden of
data processing, a distributed kernel node selection mechanism was proposed. The information of multicast group was
stored in multiple kernel nodes, and the storage space of forwarding nodes was also released. In this study, the routing
repair mechanism was used to monitor the change of routing status and repair the broken routes in advance to ensure the
validity of the path. The simulation shows that compared with the ODMRP algorithm and VCMP algorithm the algorithm
can optimize the transmission path, reduce end-to-end delay, increase the rate of packet delivery and improve the
performance of the network.
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1   前言

当前无人机的作战形式由单机作战向多机联合作

战形式转变, 无人机群所展现出来的全方位大范围的

作战能力是单个无人机所无法比拟的, 但是这种高速

高动态的作战环境需要更加灵活的通信方式和严密的

标准. 移动自组网络 (Mobile Ad hoc NETwork, MANET)
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以其无中心、自组织、动态拓扑和多路径的特点, 成
为集群作战的首选方式. 组播网络作为 MANET 网络

形式中的一种就具有广阔的应用空间, 特别是在无人

机战术网络平台, 通过一对多的数据分发使得信息的

传输更加及时高效. 和单播路由协议相比, 组播网络可

以实现多种信息的同传, 大大节省了网络带宽. 但是移

动网络中由于拓扑结构不断变化, 对于组播组的结构

和维护消息也会大幅增加, 这就要求对组播网络进行

改进以适应移动网络环境.
近些年不少学者研究并提出了较多组播路由协议.

文献[1]提出了一种结合贪婪算法与区域组播的结合的

组播协议, 虽然通过源节点能够较快的聚合出最优路

径但也增加了源节点的负担, 也没有解决贪婪算法会

遇到的空洞问题. 文献[2]提出了一种基于区域划分的

地理组播协议, 但是区域角的确定只适用于静止的网

络, 节点的移动会产生较大影响. 文献[3]提出了一种基

于能量高效的组播协议, 采用最短路径的思想寻找耗

能最低路径, 算法对特定节点的过分消耗会加速网络

的崩溃. 文献[4]通过改变路径来实现能量的动态均衡,
但是没有考虑路径信息的传输对网络能量的消耗. 文
献[5]提出了一种分层式的节点自适应修复方法, 通过

设置冗余节点对失效节点进行修复, 但是大量冗余信

息的储存造成网络资源的消耗. 文献[6]提出了一种混

合式的应用层组播恢复方法, 解决了中心节点失效造

成的网络瘫痪, 但是网络的组织具有较高的复杂性.
虽然我国在无人机领域取得了一定的成就, 一部

分民用无人机研发机构也实现了对多无人机的操控,
但是这种基于表演性质的操控对于真正应用于战场环

境还有较大差距. 同时, 军用无人机对于提升无人机协

同作战能力具有迫切需求, 目前为止只实现了对两架

无人机的同时操控. 因此, 开展对于无人机自组织网络

协议的研究, 为实现真正的无人机集群作战的通信, 具
有较大的军事价值和研究意义.

2   ODMRP协议改进机制

ODMRP (On-Demand Multicast Routing Protocol)
协议是一种网格型的组播路由协议, 转发路径的形成

是按需发起的. 由于采用洪泛机制发起路由, 多节点的

重复广播很容易引起冲突导致报文丢失, 同时随着网

络的扩大, 即使有范围洪泛对开销的控制, 也会造成无

法避免的巨大开销. 同时, 协议虽然通过网格结构建立

了冗余链路, 但由于属于按需型, 链路稳定性难以保证.
针对 ODMRP 协议存在的不足, 文章引入了贪婪

算法优化机制, 解决因为洪泛问题导致的开销过大, 同
时提出了分布式核心节点选择机制和链路抢修机制分

别用以减少节点的信息存储和提高链路的鲁棒性. 在
第 3 节中将三个优化机制整合, 提出分布式核心稳定

路由算法. 仿真实验证明, 该算法在平均端到端时延、

分组交付率及网络开销等方面明显优于 ODMRP协议

与以 VCMP 协议为代表的改进算法, 适用于多无人机

联合通信环境.
2.1   贪婪算法优化机制

ODMRP 协议通过洪泛 Join-Request 分组的方式

寻找到达目的节点的路由, 虽然这种方式可以建立起

到达目的节点的冗余路径, 但是路径的稳定性无法得

到保证, 且选出的“最短”路径并非最佳. 当网络中数据

交换量较大的情况下会导致网络开销过大. 因此引入

贪婪算法作为路由发现机制, 并进行改进解决贪婪算

法过程中出现的路由空洞问题.
2.1.1    空洞问题分析

贪婪算法寻找到达目的节点的路径, 这种方法在

一般情况下往往会以最快的速度选择一条最短路径,
但是当发送节点在其通信范围内找不到比本节点“距
离”目的节点更“近”的节点时, 就会产生路由空洞[7]. 解
决路由空洞问题最常用的方法是根据节点的分布, 将
网络连接图平面化[8,9], 将数据向着更接近于目的节点

的节点转发, 直到能够恢复到贪婪算法[10]. 但是这种单

纯的依据静止的拓扑信息进行路由发现的周边转发算

法不适用于动态拓扑, 需要一种更加灵活的方式完成

路由.
2.1.2    改进方案

为了解决上述问题, 文章提出基于已有路径采取

反向优化机制, 改进了数据传输过程中的数据结构, 很
好的解决了这种路径绕行问题, 既不产生多余的数据

包, 也不会增加时延.
通过对路由空洞形态的分析可以发现, 在周边节

点中必然会存在某些特殊的几何位置, 在这些位置上

的节点之间可以通过贪婪算法建立路由, 而不需要周

边转发, 且路由跳数较少. 因此, 当目的节点在接收到

数据包后, 读取数据包内所包含的信息, 为保证后续数

据能够以更短的时延、更小的能量损耗传输, 对处于

周边转发状态的路径进行优化. 例如图 1 所示空洞,
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S 节点首先向 D 节点发起一次数据传输, 根据贪婪转

发算法当数据到达 A 节点后遇到路由空洞, 随后转发

方式变为周边转发算法到达 B 点, 转发方式恢复为贪

婪转发发送到 C 节点, 再次遇到路由空洞周边转发到

E 节点, 由 E 贪婪转发到 D 节点. 转发过程中, 数据包

将正向路径中由周边转发转为贪婪转发的节点标记为

分段点 (如 B和 E).
 

S

DA

B

C

E

 
图 1    路径优化过程

 

反向优化时, 目的节点 D 首先读取数据包中的分

段点, 通过贪婪转发的方式反向发送到 E节点, 再从分

段点中寻找下一个最近分段节点 B, 并发起一次贪婪

转发, 若转发过程中由于节点的移动性产生新的空洞,
同样将更新后的路径和状态记录到数据包中. 由 B 到

S进行相同操作, 不再赘述.
优化后的路径在数据传输过程中同样保留路径优

化功能, 当由于节点的移动导致中间节点失效时能够

及时发现、及时优化.
2.2   分布式核心节点选择机制

上节中虽然引入贪婪算法来解决网络开销问题,
但无法保证所选链路的稳定性, 而且在移动网络中节

点加入或退出时需要告知所有节点网络拓扑的变化,
大大增加了节点的储存空间[11]. 文章提出通过建立分

布式核心节点, 在核心节点中存储组播组的地址以及

组成员的信息, 在拓扑发生变化时只更新核心节点中

的信息, 而不用通知所有组成员, 这样既降低了储存空

间, 也降低了网络开销.
2.2.1    核心节点选择标准

在贪婪算法对节点的选择上, 为了能够满足更多

的传输需求, 需要对贪婪算法进行改进. 通常, 无人机

在执行飞行任务时会根据航程、能量携带情况规定一

定的巡航时间, 当能量耗尽就退出所属机群返航, 因此

为了增加无人机巡航范围和巡航时间, 需要尽可能的

合理分配功率消耗. 在通信领域, 能量的消耗主要来自

于数据的发送, 尽可能的避免低能量节点发送数据包

是提高侦查能力的主要方法.
如图 2 所示, 将节点的传输范围划分为三个部分,

以源节点与目的节点的连线为轴方向左右各取 α 角,
在此区域内接收节点与目的节点之间的欧氏距离小于

发送节点与目的节点的欧氏距离, 选得的接收节点为

I区域最优点. 由 2α 向两边继续扩张到 180度, 上下两

部分共同组成 II 区域, 该区域中依然有部分节点满足

I 区域条件, 节点选择需要考虑在内. 节点传输范围内

的剩余部分组成 III区域, 在 I区域和 II区域都无法选

择符合要求的节点时, 需在该区域选择周边转发节点,
此时空间传输的优势已不再作为主要标准, 能量均衡

显得尤为重要[12]. 由此得到核心节点的选择标准:
 

源节点 目的节点

区域内可选节点

区域外的节点

ⅠⅢ

Ⅱ

Ⅱ

 
图 2    节点选择范围

 

N(i) = βd(S ,N)+ (1−β)Eres/Ecap
β = 0.6 0 ≤ θ < 2α
β = 0.5 2α ≤ θ < π
β = 0.4 π ≤ θ ≤ 2π

(1)

N(i)

β

d(S ,N)

Eres Ecap

其中,  是核心节点的选择判据, 选择可选区域内判

据最大的点作为下一跳节点,  是修正系数, 根据节点

所在位置取值,  是发送节点与接收节点的距离,
是节点的剩余能量,  是节点的总能量.

2.2.2    核心节点选择方案

N(i)

根据改进贪婪算法方案, 源节点首先发起一次向

多个组播目的节点的寻路过程, 并将源节点作为第一

个核心节点. 路由节点的选择根据核心节点选择标准,
并在数据包中记录路由发现与优化过程中 最高的

节点, 核心节点的选择分为以下三个优先级:
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(1)同一个节点收到来自于同一个源节点不同目的

节点的 Join-Request分组, 则将该节点作为核心节点;

(2) 不存在交叉路径时, 选择贪婪转发过程中第一

个分段点作为核心节点;

N(i)

(3) 既不存在交叉路径也不存在路由空洞时, 选择

核心节点标准 最高的节点作为核心节点.

每一条路径上除源节点外只存在一个核心节点,

核心节点选择完成后通知源节点并获得组播网络中所

有节点的路由信息.

2.3   链路抢修机制

由于节点的移动特性, 部分中间节点不再适用于

路由传输, 需要重新改变路由信息, 这样不但会导致链

路的断裂与部分数据的丢失, 同样会增加网络负载. 为

此, 将一种基于链路生存时间的抢修机制引入算法, 在
链路断裂之前发起局部链路的修复过程, 保证数据不

丢失.
2.3.1    抢修发起时机

根据无线信号功率计算的地面反射模型可得:

Pr = PtGtGr
h2

t h2
r

d4 (2)

Pr Pt

Gt Gr ht hr

d

k

是无线信号的接收功率,  是无线信号的发射

功率,  和 是发送天线和接收天线的增益,  和 为

发送节点和接收节点的有效高度,  为两节点之间的水

平距离. 为了简化模型将公式中的常量抽象为统一参

数 , 得到简化模型:

Pr = k
Pt

d4 (3)

Pmin R

v ts

假设每个节点发送的数据包功率相同, 随着距离

的增加节点接收到的数据包功率降低, 节点能够接收

到的数据包的最小功率为 , 节点通信范围为 , 移

动速度为 , 单跳传输时间为 . 为了保证链路完整性以

及不新链路会造成过多的开销 ,  局部链路的修复在

8跳时间内完成. 由此可以得到数据包警告功率:

Pmin = k
Pt

R4 (4)

Pwarning = k
Pt

(R−8tsv)4 (5)

当节点数据包的接受功率处于降低状态且已触发

路由警告后, 节点会根据其移动方向计算链路的生存

时间. 若生存时间小于修复时间时, 发起局部抢修. 生

存时间的计算公式如下:

t =
[

2vd cosθ+√
4v2d2 cosθ−4v2(d2−R2)

]
/2v2 (6)

2.3.2    抢修发起过程

抢修发起过程如图 3 所示, 节点 B 连续收到来自

节点 A 的数据包, 接收到数据包的功率一直处于下降

状态且最后一次的接收功率大小低于警告功率时 (过
程 1), 首先返回一个通知包通知上一跳节点链路处于

危险状态 (过程 2), 同时转发接收到的数据包, 并等待

两跳的时间 (过程 3). 在两跳时间内未收到来自下一跳

节点的警告信息, 则判断该节点与上一跳节点之间链

路危险, 那么向上一跳节点的前跳节点 D 发起一次贪

婪转发 (过程 4). 若在两跳时间内收到来自下一跳节点

的警告信息 (过程 5), 则判断为该节点与链路远离, 那
么向上一跳节点返回通知包 (过程 6), 通知前跳节点发

起一次向下一跳节点的贪婪转发 (过程 7).
 

A B C

(4)

(7) (7)
(2)

(1)

(6)

(4)

(3)

(5)

D

 
图 3    抢修发起过程

 

为避免路由陷入连续的更新导致负载变大, 收到

链路危险通知的节点在收到来自同一源节点的寻路分

组后不返回应答分组, 不参与转发.

3   分布式核心稳定路由算法

3.1   数据包格式

为了实现改进后的协议功能需要对数据包的格式

进行重新定义.
当源节点需要发送数据时, 需要发送 Join-Request

分组去发现到达组播成员的路径来组建一个新的组播

组. 为了实现改进贪婪机制的功能, Join-Table 分组采

用与 Join-Request分组相同的数据格式. 表 1为改进后

的数据结构. 图 4为其数据封装结构.
算法将组播组中组播成员以及地址信息储存在核

心节点中, 普通转发节点只需要维护一张相邻两跳的

路径信息表, 减少了由于拓扑的变化产生的路由信息
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大量更新, 也减少了普通转发节点的储存空间. 表 2 为
转发节点路径信息表.
 

表 1     Join-Request/Join-Table分组数据结构
 

字段名 Field names 功能 Function
序列号 Sequence 判别包是否重复接收

源节点 Source 记录源节点的 ID和地址

目的节 Destination 记录目的节点的 ID和地址

核心节点 Core Node 记录核心节点的 ID和地址

前跳发送状态 Prior Sending State 记录上一跳发送状态

分段点 Segment Point 路径分段

N(i)最大值点 NIMAX
记录 N(i)的最大值以及

该点 ID与地址

 

Sequence

(8 bits)

Source

(8 bits)

Destination

(8 bits)

Core node

(8 bits)

Prior sending state

(8 bits)

Segment point

（16 bits）

NIMAX

(8 bits)

 
图 4    Join-Request/Join-Table分组数据结构封装

 
 

表 2     转发节点路径信息表
 

字段名 Field names 功能 Function
组播组地址Multicast Group Address 记录所属组播组

前一跳节点 Previous Hop Node 转发节点的前跳节点

后一跳节点 Next Hop Node 转发节点的后跳节点

核心节点 Core Node 核心节点的 ID和地址

Sop包到达时间 Sop Arrival Time 确定路由状态
 
 

3.2   路由过程

3.2.1    正向路由建立

根据改进机制对 ODMRP协议的路由建立过程进

行优化, 具体步骤如下:
(1) 源节点有数据需要发送, 首先将源节点设置为

核心节点, 但不计入 Join-Request分组中. 设置 Core Node
字段为空, NIMAX=0;

(2) 向参与组播的目的节点发送 Join-Request 分
组, 并按照核心节点选择机制选择下一跳;

(3)节点接收到 Join-Request分组首先判断之前是

否接受过来自于同一个源节点的 Join-Request分组. 如

果是, 则将该节点写入 Core Node字段. 进行第 (4)步;
0 ⩽ θ < π(4)判断选择标准中是否满足 . 如果是, 进

行第 (5)步; 否则, 将 Prior Sending State设置为 0, 进行

第 (6)步;
(5)判断 Prior Sending State的值是否为 0, 如果是,

则将该节点的 ID和地址插入到 Segment Point字段中,
进行第 (6) 步; 若 Prior Sending State 的值为 1, 直接进

行第 (6)步;

N(i)

(6) 判断下一跳节点是否为目的节点, 若是. 则直

接发送分组结束正向路由搭建过程; 若不是, 比较该节

点到下一跳节点选择标准 的值与 NIMAX 的值,
将较大的值计入 NIMAX 字段, 并发送分组, 进行第

(3)步.
3.2.2    反向路由建立

根据正向路由得到的信息构建 Join-Table 分组进

行反向路径的确认, 具体步骤如下:
(1) 目的节点首先读取正向路径信息中是否存在

核心节点, 如若有, 则将其设定为该路径的核心节点并

写入 Join-Table分组中的 Core Node字段, 按照记录的

路由发送分组, 进行第 (4)步, 若没有则进行第 (2)步;
(2) 查找 Join-Request 分组中 Segment Point 字段

是否记录分段点信息, 如果有, 则将其设定为该路径的

核心节点并写入 Join-Table分组中的 Core Node字段,
按照记录的路由发送分组, 进行第 (4) 步, 否则, 进行

第 (3)步;
(3)将 NIMAX字段中记录的节点设定为该路径的

核心节点并写入 Join-Table分组中的 Core Node字段,
按照记录的路由发送分组, 进行第 (4)步;

(4)接收到 Join-Table分组的节点首先判断自己是

否为源节点, 如果是, 则结束反向路由建立, 如果不是,
进行第 (5)步;

(5) 判断该节点是否为核心节点, 如果是则标记为

核心节点, 建立核心节点路由表, 记录组播组的地址及

成员节点信息, 进行第 (6)步, 否则直接进行第 (6)步;
(6) 判断该节点是否为分段点, 如果是则发起一个

向下一个分段点的寻路过程, 直到到达下一个分段点,
进行第 (4)步.

由于节点的移动性导致路由过程中部分节点失效,
在一段时间内没有接收到 Sop包的转发节点判断路失

效主动退出组播组.
路由抢修发起的时机与过程在 2.3节中已有叙述,
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在此不再赘述.

4   仿真分析

本文使用 opnet[13]进行仿真, 在场景配置中, 为使

得最终的仿真结果更加直观, 将本文协议分布式核心

稳定路由协议命名为 DKSR(Distribute Kernel Stable
Routing). 为了验证算法的优化性能, 选择与组播路由

中性能较好的 ODMRP [ 1 4 ]路由协议以及同样针对

ODMRP 进行改进的变核心组播协议 VCMP(Variable
Core Multicast route Protocol [15])算法从平均端到端时

延、分组交付率和网络开销三个方面进行比较, 并对

不同节点密度下的协议性能进行仿真. VCMP算法通过

在源节点与目的节点之间设置单个核心节点的方式建

立路由, 源节点与核心节点之间通过单播协议传输, 由
核心节点将数据洪泛给目的节点. 主要仿真参数见表 3.
 

表 3     主要仿真参数设置
 

参数 值

仿真区域 1000 km×1000 km
节点数量 60、70、80、90、100、110

通信覆盖范围 200 km
MAC协议 SPMA
移动速度 200 m/s

 
 

图 5 显示的是 ODMRP 协议、VCMP 协议以及

DKSR 协议在不同节点密度下平均端到端时延的变化

趋势. 可以看出, 比较于 ODMRP 协议, VCMP 协议以

及 DKSR 协议具有更加明显的优势. 这是因为 VCMP
协议以及 DKSR协议都通过贪婪算法对 ODMRP协议

的路由发现过程进行了改进, 能够更快的寻找到组播

成员节点. 比较于 VCMP协议, 在节点密度较小的情况

下, DKSR协议的端到端时延稍有增加, 这是因为该协

议在路由发现过程中会通过反向优化来减少路由绕行,
随着节点数目的增加, 链路的稳定性优势突出, 优化效

果更加明显. VCMP协议采用单一的路由发现方式, 随
着节点数目增加, 链路不稳定因素增多导致核心节点

频繁更新. 因此, DKSR协议具有更好的网络扩展性.
图 6 显示的是 ODMRP 协议、VCMP 协议以及

DKSR协议在不同节点密度下分组交付率的变化趋势.
可以看出, 比较于 ODMRP协议和 VCMP协议, DKSR
协议的分组交付率优势更加明显. 这是因为 DKSR协议

能够选择一条更加稳定的路由, 并且能够随着网络拓

扑的变化及时的修复路径, 保证节点能够准确的交付.

而 VCMP 协议对核心节点的选取和变化条件单一, 路
径的修复不及时, 因此导致部分数据丢失, 交付率下降.
 

ODMRP
VCMP
DKSR

60 70 80 90 100 110

Node number

1.8

1.6

1.4

1.2

1.0

0.8

0.6

0.4

0.2

0.0

A
v
er

ag
e 

d
el

iv
er

y
 d

el
ay

 (
s)

 
图 5    平均端到端时延
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图 6    分组交付率

 

图 7 显示的是 ODMRP 协议、VCMP 协议以及

DKSR 协议在不同节点密度下网络负载的变化趋势.
可以看出 ODMRP协议、VCMP协议以及 DKSR协议

在网络负载上相差不大. 虽然在节点密度不大的情况

下, VCMP 协议以及 DKSR 协议对于路径优化信息的

引入导致网络负载稍有增加, 但是但随着网络节点密

度的增大, 对路径的优化效果明显, 多余的节点传输减

少, 网络负载降低, 而 ODMRP协议通过洪泛的方式建

立路由大大增加了网络的负载. DKSR 协议通过稳定

算法以及核心节点选择机制建立稳定链路, 并且通过

抢修机制保证链路有效性, 减少了由于链路断裂导致

重新建立链路, 从而降低了网络负载, 因此随着节点密

度的增大曲线趋于稳定. 而 VCMP 协议会因为拓扑的

变化部分链路失效, 从而网络负载上升.
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图 7    网络开销

5   结语

本文针对组播路由的建立问题提出改进算法, 改
进贪婪选择机制以减少路由发现过程中的数据洪泛以

及路由空洞, 考虑到成员节点负载能力有限提出了核

心节点选择算法, 以减少储存空间, 同时提出通过链路

抢修机制提前修复危险链路保证路径的有效性和交付

率. 仿真实验证明, DKSR协议能够很好的提升组播网

络的性能, 虽然造成了网络负载的稍有增加, 但在可接

受范围内对网络性能做出明显优化, 能够达到多无人

机联合通信需求.
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